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3.1 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

- Conocimiento del control cinematico y dindmico de robots industriales.

-Dominio de técnicas de vision bidimensional y procesado basico de imagen, y vision tridimensional.

- Habilidades en la visualizacion tridimensional del espacio de trabajo.

- Conocimiento de programacion de robots industriales
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4. OBJETIVOS

Profundo Entendimiento de la Cinematica, Dinamica y de la Programacion de Robots Industriales.

Exposicién y Profundo Conocimiento de las Técnicas de Vision Atrtificial en Dos y Tres Dimensiones.

Conocimiento de Control Cinematico y Dinamico de Robots Industriales

Integracién de Robética y Vision Tridimensional para Guiado de Robots Industriales.

6. ORGANIZACION DOCENTE

CONTENIDOS
1 VISION 2D: Introduccion a la Vision Artificial. Adquisicion de imagenes, lluminacion, componentes
2 VISION 2D: Procesado basico de Imagen. Deteccién de Bordes. Transformaciones morfoldgicas.
3 VISION 2D: Segmentacién de Imagen. Extraccion de caracteristicas. Reconocimiento de objetos
4 VISION 3D: Modelo de Camara. Calibracién de la camara
5 VISION 3D: Visién Estereoscépica: configuracién canénica y general. Métodos Pasivos.
6 VISION 3D: Métodos de Triangulacion Activa: Punto, linea, mdltiples lineas. Proyeccién de Patrones Binarios.
Reconstruccion 3D basada en razén de intensidad. Camaras TOF
7 ROBOTICA: Introduccién
8 ROBOTICA: Cinematica
9 ROBOTICA: Dinamica
10 ROBOTICA: Control Dinamico
11 ROBOTICA: Programacién

7. METODOS DE LA EVALUACION

Descripcion Tipologia Eval. Final Recuper. %
Trabajo Vision Atrtificial Trabajo Si Si 30,00
Evaluacion Practicas de Vision Evaluacioén en laboratorio Si Si 20,00
Trabajo Robética Trabajo Si Si 30,00
Evaluacion Practicas de Robotica Evaluacioén en laboratorio Si Si 20,00
TOTAL 100,00
Observaciones

Esta prevista la evaluacion a distancia, de estos mismos trabajos y pruebas, en el caso de una nueva alerta sanitaria por
COVID-19 haga imposible realizar la evaluacion de forma presencial.

Criterios de evaluacioén para estudiantes a tiempo parcial

Deberan presentarse a una prueba escrita y otra practica en laboratorio.
Esta prevista la evaluacion a distancia, de estas mismas pruebas, en el caso de una nueva alerta sanitaria por COVID-19
haga imposible realizar la evaluacion de forma presencial.
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8. BIBLIOGRAFIA Y MATERIALES DIDACTICOS

BASICA

Kelly, R., Santibafiez, V. Control de Movimiento de Robots Manipuladores. Prentice Hall 2003.

Torres F., Pomares J. Gil, P.m Puente S. Aracil R. "Robots y Sistemas Sensoriales", Pearson education, 2002
Craig, J. Introduction to Robotics: Mechanics and Control. Pearson, 2013

Barrientos. L.F. Penin, C. Balaguer. R. Aracil. "Fundamentos de Robética". Mc Graw Hill, 2007

Hartley,R. Zisserman, A. Multiple View Geometry in Computer Vision, Cambridge, 2004

De la Escalera, A. Visién por Computador. Fundamentos y Métodos. Pearson Education, 2001

Forsyth, David A., Ponce, J. Computer vision : a modern approach. Pearson, 2004

Esta es la Guia Docente abreviada de la asignatura. Tienes también publicada en la Web la informaciéon mas detallada de la asignatura en la
Guia Docente Completa.
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